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Одним з основних режимів роботи імпульсно-доплерівських радіоло-
каційних систем (ІДРЛС) є супровід цілей в режимі огляду [1]. Важливим 
етапом вторинної обробки радіолокаційної інформації є виявлення траєкто-
рії цілі, який також називається зав’язкою траєкторії [2]. Широке викорис-
тання на практиці знаходять послідовні методи виявлення траєкторії цілі з 
використанням евристичних критеріїв послідовних серійних випробувань «
/l n d » [3].  Відповідно до цього критерію  необхідно отримати виявлення 
цілі l раз в не більш ніж n суміжних періодах огляду, при цьому допуска-
ється d - 1 невиявлень цілі поспіль. 
На рис. 1. зображена узагальнена схема алгоритму « /l n d » при d = 
2, де pop – кількість попадань відмітки в строб, np – кількість непопадань 
відмітки в строб поспіль, k – номер кроку алгоритму.  
 
Рисунок 1. Алгоритм методу серійних випробувань «l / n – d»  
Оскільки в каналі огляду апріорна інформація про траєкторні параме-
три, як правило, вкрай обмежена, розміри стробу при зав’язці обираються 
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великими. Це може привести до попадання в область стробу декількох ви-
мірювань, що значно ускладнює задачу зав’язки траєкторії. 
Використання алгоритму калманівської фільтрації при зав’язці траєк-
торії в сферичній системі координат за даними ІДРЛС дозволяє забезпечити 
формування оптимальних стробів в далекомірному каналі з першого такту 
роботи пристрою виявлення, що дозволяє уникнути процедури розгалу-
ження траєкторій [1]. При цьому ототожнення відмітки траєкторії викону-
ється в далекомірному каналі на основі вирішального правила 
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,1rp  — розраховані фільтром Калмана прогнозовані значення та ди-
сперсії похибок прогнозу дальності та радіальної швидкості цілі.  
В загальному випадку ототожнення відмітки траєкторії виконується з 
використанням даних  далекомірного і кутомірних  каналів по формулі: 
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Дослідження ефективності алгоритму зав’язки траєкторій цілі на основі 
евристичних критеріїв послідовних серійних іспитів « /l n d » з викорис-
танням калманівської фільтрації за даними ІДРЛС проведено за допомогою 
статистичного моделювання. На рис. 2а показані залежності ймовірності ви-
явлення траєкторії цілі obp  при її наявності, а на рис. 2б ймовірності неви-
явлення траєкторії nobp  при її відсутності в залежності від ймовірності хиб-
ної тривоги  . 
Рисунок 2а Рисунок 2б 
На рис. 3а та рис. 3б суцільною та штриховою лініями зображені відпо-
відно залежності математичних очікувань m	 та середніх квадратичних від-
хилень 	  часу правильного виявлення та невиявлення в залежності від 
ймовірності хибної тривоги  . Розроблений алгоритм забезпечує високі 
показники зав’язки траєкторії цілі при рівні ймовірності хибної тривоги 
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порядку 10-5…10-4, що дозволяє рекомендувати його для використання в 
ІДРЛС. 
  
Рисунок 3а Рисунок 3б 
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